
























研究成果の概要（英文）：In this research, we aim to realize the Interactive Emotion  
Communication (IEC), that is, the bidirectional communication with the emotional  
behavior between human and robot. The purpose of the research is to embed the high  
personal affinity to the robot by communicating own emotion mutually. We achieved  
the result of the individual preference analysis of emotional behavior reaction of  
robot, the objective emotion evaluation by brain wave measurement, the emotional  
behavior evaluation of robot under task load environment, and the interaction  
experiment of humanoid robot and human. 
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する研究は HAI(Human Agent Interaction)
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情動コミュニケーション(IEC)  [H21 年度] 
(Step3)IEC における人間の心理計測に基づ





 (Fuzzy Emotion Inference System: FEIS)




































図 2 FEIS アルゴリズム 





















































(b) 評価値が上位 2位以内、かつ評価値が正 
  の情動反応のみを発生 
(c) 評価値が最も高い情動反応のみを発生 
(d) 他人の評価値によって求められた情動 
  反応のみを発生 
 (a)(b)(c)は次第に条件が厳しくなってお
り、(c)は人間の情動に対応するロボットの




























図 4 印象評価実験の構図 
図 3 Russell の円環モデル 
  
































く出力された ANG-E が抑えられ、SAD-E がや
や出力される傾向にあった。次にロボットが





































慮しているため、合計 8 回（2 種類×ロボッ
トの基本情動 4パターン）の実験を繰り返し
た。被験者に与えるタスクは 100 マス計算と
し、異なる負荷には実験 A: 1 桁＋1 桁(100
マス)、実験 B: 2 桁+2 桁(50 マス)を採用し
た。事前実験の結果、実験 A のタスクは JOY




















図 5 ESAM の出力( 被験者不快時 ) 
  
は ANG-R を表現したとき、実験 B では JOY-R
を表現したときに最も早く処理が終わって
いることが確認できる。被験者によると実験































































ことが確認できる。JOY と SAD は Russell の
円環モデルでも原点対称の位置に存在する
情動の組み合わせでることが分かる。また同







図 6 ESAM の出力（REL-R） 
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図 7 被験者の情動遷移の一例
